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Введение. Невозможно представить современного робота стоящим на одном 
месте. Практически любой робот, кроме промышленных сборочных манипуляторов, 
должен уметь перемещаться в пространстве. Вариантов перемещения множество начи-
ная от колесных платформ заканчивая шагающими роботами. Самым простейшим спо-
собом перемещения является колесная платформа. Разработано и успешно использует-
ся множество моделей колесных платформ, но возникает ряд вопросов, например как 
будет вести себя платформа, если будет меняться масса груза или координаты центра 
тяжести. 
Модель. Для ответа на эти вопросы возьмем модель колесной платформы из [1] 
и внесем корректировки, которые позволят учитывать и меняющийся вес груза и коор-
динаты центра масс.Для учета изменений координат центра масс необходимо пересчи-




Где  и проекции плечи приложения сил на 
соответствующие оси. Для расчета применяются коор-
динаты центра поворотов колес  и координаты центра 
масс . Считаем, что координаты центра масс заранее 







На рисунке 1  плечо приложения силы  при 
повороте первого колеса на угол . Проекции данного 




























Координаты центра колес должны быть приведены к координатной системе с 













Рисунок 2 – Собранная модель в приложенииSimulink. 
Входом модели является задание моментов на колесах, что не является нагляд-




Рисунок 3 – Включение модели двигателя в модель мобильной платформы 
Одним из входов блока двигателей является приведенный момент колесной 




После сборки и настройки параметров модели был проведен численный экспе-
римент с координатами центра масс, совпадающими с геометрическим центром робота. 
Полученные результаты сравнивались с выходом модели приведенной в [1], по итогам 
их сравнения можно заключить, что модели ведут себя идентично. Исходя из этого мо-
дель считается адекватной и пригодной для дальнейшего использования. 
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